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距離ー電圧変換方式による安全エリアセンサに関する研究
Study on Safety Area Sensor 
with Distance-voltage Transfer Method 
坂野直仁T 、 津由紀生1 、 山田諒1
Naohito BANNO ， Norio TSUDA ， Jun YAMADA 
Abstract : Rβcently， many robot白areused in the factory. 80 it is necess釘 ythat they are 
equipped with the safety sensor to avoid a collision between the man and the robots. The 
laser distance meter is generally expensive because it needs the high frequency-driven 
counter. A new type ofぽ easensor with Distance-voltage transfer method by semiconductor 
laser， which does not need such a counter， has been studied. ln this method， the time 
difference in proportion to the distance is observed by the averaged voltages which are 
obtained as the logical product between the transmitted and the received signals. The 
reflectivity of the obstacle depends on the surface. This sensor is designed to avoid the 
influence of the obstacle reflectivity. This sensor is able to detect a distanωup to 3m within 
10cm error. Also，此 ispossible to detect some obstacles around the sensor by scanning the 
laser. This study will realized the safety system that can observe the varying danger訂 ea
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較正曲線:y=-D.234x+1.084 。。
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距離[m]
センサ改良後の距離測定
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二次元障害物検出の結果
どが混じっているが図のように複数の様々な障害物
を検出できているのがわかる。 PとQでは、障害物
の幅・距離が異なるが、図からもその遠いが分かる。
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6.まとめ
本研究では、距離 3m程度までを 10cm以内の誤
差で測定できるセンサを試作するという呂標を定め、
距離ー電圧変換方式による距離測定を新たに提案し、
具体的な距離センサを簡単な装置で試作し、実現方
法について検討を行った。
本研究で試作したエリアセンサは、距離一電圧変
換方式による距離測定が有効であり、減算処理によ
る効果が十分であることを確認した。また、障害物
の反射率がある程度あれば、距離数十cm~3m 程度
の範囲を誤差 10cm程度で測定できることがわかっ
た。さらに、ミラーを回転させ、センサ周聞の障害
物を複数検出することが出来た。今後、このセンサ
がマイクロコンビュータを用いたシステムとして構
築されることが課題である。
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繰り返し誤差の比較図 9
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あり、非検出領域である。ここから検出範囲がおよ
そ 260。という広範囲で検出できているのが分かり、
CCDカメラを用いたセンサと比べても広く検出で
きると言える。障害物として段ボールや紙などの材
質が混じっており、色も白色の他に黄土色や灰色な
